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© Robot multiaxes. 



© La presente invention se rapporte k un robot 

multiaxes comportant un premier bras (1) mobile 
™ anim6 d'un mouvement de translation sur un support 
^1(4) animd d'un mouvement de translation sur un 
£^ second bras (3) orthogonal au premier et caracterise 
w par le fait que le bras (3) prSsente une piatine (5) sur 
J^laquelie est montS un moteur (33) actionnant par 
J^rinterm^diaire d'un m^canisme de transformation de 

mouvement (32) le support (4) et un moteur (35) 
Oactionnant un arbre longitudinal (36) accouplS par 
^I'intermediaire d'un mScanisme de transformation de 
IU mouvement (37-14) au premier bras (1) de manifere 

k de*placer celui-ci en translation. 




Xerox Copy Centre 



OCID: <EP 0371672A1 J_> 



sur une pane nxe au roooi. urace a cei agence- 
ment les moteurs peuvent strs situ^s a i'exterteur 
de I'enceint dans laquelle travaille le robot, ce qui 
offre une bonne protection de ces moteurs. La 
conception est modulair , le nombre d'axes pou- 
vant etre adapte sur une mems conception de 
base. 

Conformsmsnt a I'invention, le bras presents 
un platine sur laquelle est monte un moteur ac- 
tionnant, par I'intermediaire d'un mecanisme de 
transformation de mouvement, le support et un 
moteur actionnant un arbre longitudinal accoupie 
par I'intermediaire d'un mecanisme de transforma- 
tion de mouvement au premier bras de maniere a 
de'placer celui-ci en translation. 

Selon une caractMque, la platine du bras est 
montee rotative sur une platine fixe, un mecanisme 
d'entralhement assurant la rotation de cette platine. 

Selon une autre caracte'ristique, le robot com- 
porte un systeme vis-e'crou de translation du sup- 
port , ce systeme comportant une vis entraTnee en 
rotation par un moteur et une vis immobilisee en 
translation dans le support - 

Selon une caracte'ristique, le premier bras com- 
prend une ttge prismattque guidee en translation 
dans ie support mobile et que I'entratnement dudit 
premier bras est assure par le moteur de. transla- 
tion du premier bras par I'intermediaire d'un arbre 
d'entraTnement , actionnant un pignon engrenant 
avec une cremaillere liee audit premier bras. 

L'invention va maintenant etre decrite avec 
plus de details en se reMrant a des modes de 
realisation donne's a titre d'exemples et represen- 
tees par les dessins annexe's. 

La figure 1 represents un mode de realisa- 
tion du robot multiaxes selon I'invention. 

La figure 2 represents un second mode de 
realisation du robot selon i'invention. 

En se referant aux dessins, le robot se compo- 



□ras o ei au eras I est assure d panir au rnuwur 

d'orientation 61 par I'intermediaire d'un mecanisme 
de transmission 62 connu en soi. Ce mecanisme 
20 est, par exemple, constitue par une courroie cran- 
tee 621 engrenant avec une roue dentee de la 
platine 5. 

Le support 4 est guide en translation.avec im- 
mobilisation en rotation sur la tige prismatique 31, 

25 par fintermediaire d'un douille de guidage. L'sn- 
trainement en translation du support 4 selon Y. est 
assure par I'intermediaire d'un systeme vis-forou. 
La vis 34 de ce systeme est guide's en rotation par 
des roulements et se visse dans un km du 

30 support. Cette vis est entrained en rotation par un 
moteur 33 monte sur la platine 5. 

Le premier bras 1 comprend une tige de gui- 
dage prismatique 13 r£unissant deux plaques ter- 
minalss 11 st 12. Cette tige 13 coulisse par I'intsr- 

05 mediaire d'une douille sur le support 4, de maniere 
que le bras 1 soit guide en translation selon X tout 
en etant immobilise en rotation. La tige 13 est de 
preference orthogonale a la tige 31 de maniere que 
les bras 1 et 3 aient des defacements orthogo- 

40 naux I'un par rapport a I'autre. 

Le bras 3 ports un arbre d'entraTnement 36 
parallels a la tige de. guidage 31 et guide par des 
roulements. Get arbre est entraTne en rotation par 
un moteur 35. II ports un pignon d'entraTnement 37 

46 qui peut coulisssr longitudinalement tout sn lui 
etant lis sn rotation. Cs pignon sngrene sur une 
cremaillere 14 liee a ses extremites au bras 1. La 
rotation du pignon 37 deplace de ce fait le bras 1 
en translation. 

so Le bras 3 porte un second arbre d'entraTne- 
ment longitudinal 38, parallels a la tigs ds guidage 
31 st guide par des roulements. Cet arbre 38 est 
entraine en rotation par un moteur 39 monte sur la 
platine rotative 5. II port un pignon 391 qui peut 
cou lisser longitudinalement tout en lui etant lie en 
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rotation. Ce pignon 39 engrSn avec un pignon 15 
qui peut coulisser sur un arbre 16 tout en lui etant 
He en rotation. Cet arbre 16. longitudinal par rap- 
port k la tige de guidage 13, sert k actionner en 
rotation d'outil ou poignet 2 monte I'extremite du 5 
bras 1. La rotation de I'arbre 38 so transmet k 
V arbre 16. 

Deux soufflets 71 et 72 assurent respective- 
ment, sur te bras 3, I'etancheite entre ia platine 5 et 
le support 4 et r6tanch£rt£ entre le support 4 et la 10 
plaque 32. Deux autres soufflets 73 et 74 assurent 
respectivement, sur le bras 1, I'etancheite entre ia 
plaque 11 et le support 4 et I'etancheite entre le 
support 4 et la plaque 12. 

Dans le mode de realisation de la figure 1, la is 
platine de support peut etre montee fixe. Dans le 
cas oil le robot travaille dans une enceinte, la 
motorisation peut etre situee en dehors de I'encein- 
t . 

Dans ie mode de realisation de la figure 2, la 20 
platine de support 6 est portee par un couiisseau 
81 qui est anime d'un mouvement de translation 
rectiligne selon un axe Z orthogonal aux axes X et 
Y. 

A cet effet, le couiisseau 81 est guide en 25 
translation seion I'axe Z sur une giissfere 91 et il 
est entratne en translation par un mecanisme a 
moteur 92. 

La platine de support 6 est montee articulee, 
autour d'un axe 83 parallels k i'axe Z, sur le 30 
couiisseau 81. La rotation de I'ensemble des bras 
par rapport k I'axe 83 est assume par un moteur 
de pivotement 82 porte par ie couiisseau 81 et par 
un mecanisme de transmission intermediaire. 

La platine du support porte un moteur 40 de 35 
commande du poignet 2. Ce moteur entratne en 
rotation un arbre 44 sur lequel coulisse un pignon 
41 lie en translation au support de liaison 4 et 
engrenant avec un pignon 42 entratnant en rotation 
un arbre de commande 43 parallele au bras 1 et 40 
servant k commander le poignet 2. 

Ce poignet est articuie autour d'un axe 21 
perpendiculaire k I'axe X. 

Comme dans le mode de realisation de la 
figure 1, la motorisation peut etre situee k Pexte- 45 
rieur de I'enceinte. 

II est bien entendu que Ton peut prevoir, sans 
sortir du cadre de ['invention, des variantes et des 
perfectionnements de detail et de meme envisager 
I'emploi de moyens equivalents. 50 



premier caracterise par le fait que le bras (3) 
presents une platine (5) sur iaquelle est monte un 
moteur (33) actionnant par I'intermediaire d f un me- 
canisme de transformation de mouvement (32) le 
support (4) et un moteur (35) actionnant un arbre 
longitudinal (36) accoupie par I'intermediaire d'un 
mecanisme de transformation de mouvement (37- 
14) au premier bras (1) de maniere k deplacer 
celui-ci en translation. 

2. Robot selon la revendication 1 caracterise 
par le fait que la platine (5) du bras (3) est montee 
rotative sur une platine fixe (6), un mecanisme 
d'entraTnement (61, 62) assurant la rotation de cet- 
te platine (5). 

3. Robot selon Tune quelconque des revendi- 
cations precedentes. caracterise par le fait qu'il 
comporte un systeme vis-ecrou de translation du 
support (4), ce sysfeme comportant une vis (32) 
entrance en rotation par un moteur (33) et une vis 
immobilisde en translation dans Ie support (4). 

4. Robot seion Tune quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait que le 
premier bras (1) comprend une tige prismatique 
guidee en translation dans le support mobile (4) et 
que I'entraTnement dudit premier bras est assure 
par le moteur de translation (35) du premier bras 
par I'intermediaire d'un arbre d'entraTnement (36), 
actionnant un pignon (37) engrenant avec une cre- 
maillere (14) liee audit premier bras. 

5. Robot seion I'une quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait que la 
platine rotative (5) porte un moteur (39) d'actionne- 
ment d'un outil monte k I'extremite du bras mobile. 

6. Robot selon I'une quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait qu'il 
comporte des moyens pour deplacer en translation 
la platine (6) portant les bras (1 , 3) du robot 

7. Robot selon Tune quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait qu'il 
comporte des moyens pour faire pivoter la platine 
(6) portant les bras (1 . 3) du robot. 



Revendications 

1 . Robot multiaxes comportant un premier bras 55 
(1) mobile anime d'un mouvement de translation 
sur un support (4) anime d'un mouvement de 
translation sur un second bras (3) orthogonal au 
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